
 گزارش نتایج شبیه سازی پروژه

 

 الف: مدل سازی ریاضی سیستم در محیط سیمولینک

 تشده اس انجامبه صورت زیر در محیط سیمولینک  مدل سازی ریاضی سیستمبا توجه به معادلات ارائه شده در مقاله، 

(model.slx): 

 

 :(u=2)بررسی رفتار سیستم به ازای ورودی دلخواه 

 

 x1رفتار پارامتر 
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 x2رفتار پارامتر 

 

رفتار این سیستم ناپایدار می باشد. بنابراین در ادامه به ارائه نتایج حاصل از اعمال کنترلر  x2با توجه به خروجی سیستم پارامتر 

 مبتنی بر مقاله پرداخته می شود.

 طراحی کنترلر مبتنی بر فازی:ارائه نتایج ب، 

 (model_2.slxه، رفتار سیستم در حضور کنترلر مورد بررسی قرار می گیرد )با توجه به کنترلر فازی طراحی شده در مقال
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 در مدل سیمولینک فوق، بلوک مربوط به کنترلر به صورت زیر می باشد:

function u  = fcn(eta) 
h=zeros(3,1); 
K=zeros(3,3); 
ui=zeros(3,1); 
x2=eta(3); 
%% ======================================== 
SS=[ Rule1(x2) Rule2(x2) Rule3(x2)]; 
K(1,:)=[-248.5829, 11.3565, 192.8199]; 
K(2,:)=[-188.4418, 1.9995, 151.9916]; 
K(3,:)=[-317.7794, 18.8900, 239.8705]; 

  
% fuzzy controller: 
for i=1:length(SS) %number of Rule 
%% for 3 rule, h is evaluated 
h(i)=SS(i)/sum(SS); 
ui(i)=h(i)*K(i,:)*eta; 
end 
u=sum(ui); 

  
end 
%===========================================================================

====================================== 
function y=Rule3(x2) 
if x2<0.4 

     
    y=1; 
elseif (x2>=0.4&&x2<0.5) 
    xm=[0.4 0.5]; 
    ym=[1 0]; 
    p= polyfit(xm,ym,1); 
    y=polyval(p,x2); 
else 
    y=0;  
end 
end 

  

  
function y=Rule1(x2) 
if x2<0.4 

     
    y=0; 
elseif (x2>=0.4&&x2<0.5) 
    xm=[0.4 0.5]; 
    ym=[0 1]; 
    p= polyfit(xm,ym,1); 
    y=polyval(p,x2); 
elseif (x2>=0.5&& x2<0.7) 
    xm=[0.5 2/3]; 
    ym=[1 0]; 
    p= polyfit(xm,ym,1); 
        y=polyval(p,x2); 
else 
    y=0; 



end 
end 

  
function y=Rule2(x2) 
if x2<0.5 

     
    y=0; 
elseif (x2>=0.5&&x2<2/3) 
    xm=[0.5 2/3]; 
    ym=[0 1]; 
    p= polyfit(xm,ym,1); 
    y=polyval(p,x2); 
else 
    y=1;  
end 
end 

 

 مورد بررسی قرار می گیرد که نتایج آن به شرح زیر می باشد: 5.0برابر  setpointپس از اجرای این مدل، رفتار سیستم به ازای 
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 (:model_3.slxبه صورت زیر نشان داده شده است ) setpointعدم توانایی سیستم در تعقیب تغییرات 

 

 فایل سیمولینک فوق، عدم توانایی کنترلر طراحی شده در تعقیب به صورت زیر نشان داده شده است:با اجرای 

 

 در مقاله ارائه شده است. compensator  جهت حل این مشکل، یک

 

 : compensator+ ب، ارائه نتایج طراحی کنترلر مبتنی بر فازی

 (model_4.slx) افزوده شدنیز به سیستم  compensatorبه منظور تعقیب کامل، بخش 
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 ( را نشان می دهد.50مشخص شده ) setpointکردن  trackاین مدل، نتیجه زیر را خواهیم داشت که  runپس از 

 

 

( model_5.slxمتناسب با زمان مورد تست قرار گرفته است ) setpointسیستم کنترلر فوق برای بار دیگر در حالت تغییرات 

 تعقیب در شکل زیر به وضوح به تصویر کشیده شده است: که عملکرد مناسب آن در

0 5 10 15 20
0

50

100

150

200

250

time(min)

 

 

Economic Objective

EPI



 

 نتیجه پس از اجرا:

 

 

 

 

 

 جهت بررسی هر کدام از نتایج ارائه شده، فایل سیمولینک مربوط به همان قسمت را اجرا نمایید
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